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CAPACITATS PREVIES

Aquest curs requereix que I'estudiant tingui competéncies basiques en:

- Modelitzacié de sistemes dinamics (funcions de transferéncia, resposta transitoria, etc.)
- Control automatic (estabilitat, sintonia del controlador PID, etc.)

- Programacié d'ordinadors

METODOLOGIES DOCENTS

Cada sessi6 d'aquest curs s'estructura en dues parts interconnectades:

- Teoria: el professorat introduira en aquest apartat les bases teoriques, la metodologia i els resultats esperats. Aquesta part
s'il-lustrara amb exemples adequats per facilitar el procés d'aprenentatge.

- Treball de laboratori: el professorat guiara I'alumnat en I'aplicacié de conceptes teorics per a la resolucié de problemes, sempre
utilitzant el raonament critic al laboratori. Aquest treball es realitzara a través d'un dron a petita escala utilitzant el sistema operatiu
ROS per a la interaccid entre I'avid i I'ordinador de control remot.

Els estudiants, en conseqliencia, treballaran els materials aportats pel professorat per tal d'assimilar i assentar els continguts. Els
professors oferiran tant el pla d'estudis com el seguiment de les activitats mitjangant el campus virtual.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Aquest curs tracta sobre el control de vehicles aeris no tripulats (UAV) en espais interiors des del punt de vista aplicat. El
posicionament del dron objecte d'estudi es fara mitjancant visié per ordinador, lluny dels Sistemes de Posicionament Global (GPS)
utilitzats a I'exterior. S'utilitzara una arquitectura distribuida amb un ordinador remot per al tractament d'imatges i el control d'actitud
del dron. La connexid entre tots els elements implicats en el procés es fara mitjancant el Sistema Operatiu Robot (ROS).

Al final d'aquest curs els estudiants tindran una visi6 dels reptes associats al control d'UAV. Tindran la capacitat d'utilitzar el sistema
operatiu ROS per interconnectar els elements implicats en el control (remot) d'un robot mobil, centrant-se en I'exemple d'aplicacio
d'un dron autonom. Al llarg del curs s'establiran procediments basics de tractament d'imatges i técniques de posicié de visid per
computador. A més, es realitzara la identificacié i el control d'actitud del dron de petita escala. En conseqliéncia, es tractara la
maquina d'estat per empaquetar els elements en aquesta aplicacié de laboratori.

Data: 26/07/2023 Pagina: 1/ 3



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores aprenentatge autonom 45,0 60.00
Hores grup gran 30,0 40.00

Dedicaci6 total: 75 h

CONTINGUTS

Modul 1: Fonaments de la maniobra de drons

Descripcio:

Principis de vol de drons

Arquitectura de drons interiors (programari i maquinari)
Fonaments de ROS

Model de simulacié de drons en I'entorn ROS

Activitats vinculades:
Conferencies de teoria
Treball de laboratori en grup
Examen individual

Dedicacié: 25h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autonom: 15h

Modul 2: Identificacié i disseny de controladors

Descripcio:

Models per al control: funcions de transferéncia

Identificacié de funcions de transferencia a partir de dades experimentals

Disseny del controlador basat en métodes analitics mitjangant funcions de transferéncia
Estructura de control en cascada

Activitats vinculades:
Classes de teoria

Treball de laboratori en grup
Examen individual

Dedicacié: 25h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autonom: 15h
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Modul 3: Control de missi6

Descripcio:

Processament d'imatge

Algorisme per al seguiment d'un cami
Maquines d'estat

Activitats vinculades:
Classes de teoria

Treball de laboratori en grup
Examen individual

Dedicacié: 25h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autonom: 15h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Examen individual: 40%

Lliuraments de laboratori: 60% (percentatges distribuits per igual, tots per sota del 50% de la nota global del curs)

Els estudiants que no superin I'assignatura poden presentar-se a un examen escrit addicional que es fara la data indicada al calendari
d'examens finals. La nota obtinguda en aquest examen substituira la de I'examen individual (40%) en cas que sigui superior; la nota
numerica maxima de I'assignatura en aquesta situacié de recuperacié sera de 5.0.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

L'examen individual sera a llibre obert. Els problemes es resoldran a través de I'ordinador de laboratori, per aquest motiu hi ha
diferents torns per a aquest examen.
L'avaluacio incloura tant la part teorica com la de laboratori.
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